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Abstract of DEI 004431 9 

The invention relates to an electronic system 
(200) for a vehicle, comprising first components 
for canning out control flinctions in operational 
processes, and second components for 
coordinating an interaction of the components for 
canying out control functions. The first 
components carry out the control functions by 
using the operational functions (F1-F6) and the 
basic functions (BaF). The inventive system is 
characterized in that it is designed to contain the 
basic functions (BaF) combined in a basic layer 

(202) , and to furthermore contain a system layer 

(203) starting from the basic functions (BaF) that 
comprises at least two of the second 
components. At least one open interface (204) of 
the system layer is provided for the operational 
functions (F1-F6) and the system layer (203) 
interlinks the basic functions (BaF) with any 
operational functions (F1-F6) in such a manner 
that the operational functions (F1-F6) are 
modularly integrated and/or used. 
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Die f olgenden Angaben sind dan vom Anmaldar eingaraichten Unterlagen entnommen 

Elektronisches System furein Fahrzeug und Systemschichtfur Betriebsfunktionen 

Elektronisches System 200 fur ein Fahrzeug, welches 
aus ersten Komponenten zur Durchfuhrung von Steue* 
rungsaufgaben bei Betriebsablaufen und zweiten Kompo- 
nenten, die ein Zusammenwirken der Komponenten zur 
Durchfuhrung von Steuerungsaufgaben koordinieren, be- 
steht, wobei die ersten Komponenten die Steuerungsauf- 
gaben durch Verwendung von Betriebsfunktionen F1-F6 
und Basisfunktionen BaF durchfuhren, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das System derart aufgebaut ist, dass die 
Basisfunktionen BaF in einer Basisschicht 202 zusammen- 
gefasst sind und eine Systemschicht 203 aufsetzend auf 
den Basisfunktionen BaF enthalten ist, welche wenig- 
stens zwei der zweiten Komponenten umfasst, wobei 
ebenfalls wenigstens eine offene Schnittstelle 204 der Sy- 
stemschicht zu den Betriebsfunktionen F1-F6 vorgesehen 
ist und die Systemschicht 203 die Basisfunktionen BaF 
mit beliebigen Betriebsfunktionen F1-F6 derart verbindet, 
dass die Betriebsfunktionen F1-F6 modular eingebunden 

und/oder verwendet werden konnen. SaT" 
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Beschreibung 
Stand derTechnik 



[0001] Die Erfindung betriffl ein elektronisches System 5 
fiir ein Fahrzeug und eine Systemschicht des elektronischen 
Systems gemaB den ObeibegrifiTen der unabhangigen An- 
spruche. 

[0002] Die Anzahl der elektronischen Systeme im Fahr- 
zeug nimmt stetig zu. Eine Serieneinfiihrung weiterer neuer lO 
elektronischer Fahrzeugsysteme ist absehbar. Da die Wir- 
kungen der einzelnen Systeme nicht unabhangig voneinan- 
der sind, kann ein wesentlicher Zusatznutzen aus Syneigien 
eines Systemv^bunds im Fahrzeug erschlossen werden. Zur 
Bewaltigung der Komplexitat eines solchen Systemver- 15 
bunds im Fahrzeug ist in dem SAE-Paper 980200 "CAR- 
TRONIC - An Open Architecture for Networking the Con- 
trol Systems of an Automobile", welches auf dem intematio- 
nalen Kongress in Detroit, Michigan am 23. 02, 1998 be- 
kannt gemacht wurde, ein Systemkonzept als technische 20 
Grundlage fur die durchgangige Implementierung eines Sy- 
stemverbunds elektronischer Fahrzeugsysteme daigestellt. 
Das darin vorgestellte Konzept zeigt eine ofFene Steue- 
rungsarchitektur fur das komplette Fahrzeug. Diese Steue- 
rungsarchitektur lasst sich auf ein elektronisches Fahrer- 2S 
Fahrzeug-System portieren, welches dann aus Komponen- 
ten zur Durchfiihrung von Steuerungsaufgaben bei dem 
Fahrzeug, wie in der DE41 11 023 Al (US 5, 351,776) ge- 
zeigt, besteht. Diese Steuerungsaufgaben betreflFen dabei 
wenigstens die Fahrzeugbewegung und den Antriebsstrang, 30 
wobei Komponraten enthalten sind, die das Zusammenwir- 
ken der Komponenten fur die Steuerungsaufgaben koordi- 
nieren. Dabei sind die Komponenten im Sinne einer Hierar- 
chie, ausgerichtet an der Fahrzeugtopologie, in mehreren 
Ebenen angeordnet, wobei die wenigstens eine Koordinati- 35 
onskomponente einer Hierarchieebene bei der Umsetzung 
des Fahrerwunsches in ein entsprechendes Betriebsverhal- 
ten auf die Komponenten der nachsten Hierarchieebene und 
damit ein Untersystem des Fahrer-Fahrzeug-Sy stems unter 
Bereitstellung des jeweils von der hoheren Hierarchieebene 40 
geforderten Verhaltens fur das Untersystem zugreift. Dabei 
werden wenigstens Koordinationskomponenten fur das Ge- 
samtfahrzeug, den Antriebsstrang und die Fahrzeugbewe- 
gung unterschieden, wobei jedes der Untersysteme seine 
Subsy Sterne selbst koordiniert. 45 
[0003] Im AUgemeinen wird ein solches Systemkonzept 
gemaB oben genanntem Stand der Technik auf einem allge- 
meinen bzw. standardisierten Echtzeitbetriebssystem aufge^ 
setzt. Ein solches Standardbetriebssystem ist beispielsweise 
ERCOS Oder OSEK bzw. OSEK/VDX. OSEKAHDX ist bei- 50 
spielsweise in der Binding Specification, Version 1.0 vom 
28, 07. 2000 beschrieben und bildet mit seinen Schnittstel- 
len fiir die Elektronik im Kraftfahrzeug als ofiFenes System 
die Grundlage fiir ein aufzusetzendes Systemkonzept. Ein 
vergleichbares Echtzeitbetriebssystem ist, wie oben be- 55 
schrieben, ERCOS, welches in der DE 195 00 957 Al dar- 
gestellt ist. 

[0004] Bis heute ist es ublich, aufsetzend auf dem Echt- 
zeitbetriebssystem zur Steuerung von Betriebsablaufen ei- 
nes Fahrzeugs eingebettete Softwarelosungen einzusetzen. 60 
Dabei werden applikationsspezifische Funktionen, System- 
grundfunktionen, Kemfunktionen sowie die entsprechende 
Treibersoftware, also die spezifischen Basisfiinktionen ei- 
nerseits mit den unterschiedlichen Betriebsfiinktionen und 
Teilbetriebsfiinktionalitaten andererseits, welche das eigent- 65 
liche Betriebsverhalten des Fahrzeugs bestimmen, verwo- 
ben. Notwendige bzw. gewiinschte Verandeningen von 
Funktionen oder das nachtragiiche Einfugen von Funktio- 
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nen lassen bei solchermaBen vewobenen Softwarelosungen 
sehr komplexe Systemausbildungen, insbesondere beziig- 
lich der Schnittstellen, entstehen. 

[0005] Diese Situation, insbesondere im Sinne einer einfa- 
chen Funktionsanderung bzw. einem einfachen Hinzufiigen 
neuer Funktionen soil nun im Weiteren erfindungsgemaB 
optimiert werden. 

Vorteile der Erfindung 

[0006] Die durch das Systemkonzept im SAE-Paper 
980200 geschaffenen Voraussetzungen hierzu soUen im 
Weiteren erfindungsgemaB durch die klare Trennung von 
Betriebs- und Basisfunktionen und die Einfiihrung einer Sy- 
stemschicht mit ofTener Schnittstellenfiinktion optimiert 
werden. Dabei sind die Inhalte der DE 41 11 023 Al sowie 
des SAE Papers 980200 ausdrucklich Grundlage fur diese 
hier weitergehende Erfindung. 

[0007] Dabei geht die Erfindung von einem elektroni- 
schen System fiir ein Fahrzeug bzw. von einer System- 
schicht des elektronischen Systems aus, wobei das elektro- 
nische System erste Komponenten zur Durchfiihrung von 
Steuerungsaufgaben bei Betriebsablaufen des Fahrzeugs 
und zweite Komponenten, welche ein Zusammenwirken der 
ersten Komponenten zur Durchfuhrung der Steuerungsauf- 
gaben koordinieren, umfasst. Die ersten Komponenten fiih- 
ren dabei die Steuerungsaufgaben durch Verwendung von 
Betriebsfunktionen und Basisfunktionen aus. 
[0008] Vorteilhafterweise wird das System derart aufge- 
baut, dass Basisfunktionen und Betriebsfunktionen bzw. 
Teilbetriebsfunktionalitaten (Im Weiteren als Betriebsteil- 
module bezeichnet), klar voneinander getrennt werden, wo- 
bei die Basisfunktionen in einer Basisschicht zusammenge- 
fasst sind. ZweckmaBiger Weise wird dann die System- 
schicht auf der Basisschicht, welche die Basisfunktionen 
enthalt, aufgesetzt. Die Systemschicht enthalt dabei wenig- 
stens zwei der zweiten Komponenten, welche das Zusam- 
menwirken der Steuerungskomponenten koordinieren. Vor- 
teilhafter Weise ist dabei in bzw. bei der Systemschicht we- 
nigstens eine offene SchnittsteUe zu den Betriebsfunktionen 
vorgesehen, wodurch die Systemschicht die Basisfunktio- 
nen mit beliebigen Betriebsfunktionen derart verbindet, dass 
die Betriebsfunktionen modular eingebunden und/oder ver- 
wendet bzw. modular an das elektronische System angebun- 
den werden konnen. . 

[0009] Damit werden vorteilhafterweise die Betriebsfunk- 
tionen bzw. Betriebsteihnodule modular einbindbar in das 
elektronische System, wiederverwendbar und jederzeit aus- 
tauschbar bzw. veranderbar. 

[0010] Weiterhin von Vorteil ist, dass dadurch eine wohl- 
definierte SchnittsteUe durch die Systemschicht festgelegt 
wird, um im Rahmen der Steuergeratesoftware fur beliebige 
Betriebsfunktionen eine Variantenbildung sowie Erweite- 
rungen bzw. Veranderungen der Funktionalitat, insbeson- 
dere durch Betriebsteilmodule, sogenannte Plug-In's, zu er- 
mdglichen. 

[0011] In einer sinnvollen Ausgestaltung kann damit ein 
System, welches sich bereits in Serie bzw. im Einsatz oder 
Betrieb befindet, jederzeit weiter entwickelt, verandert und/ 
oder durch Hinzufiigung neuer Betriebsfunktionen erweitert 
werden. 

[0012] Damit konnen sinnvoUerweise Steuerungsaufga- 
ben bzw. spezifische Leistungsmerkmale eines elektroni- 
schen Systems sehr flexibel und individuell entworfen, ent- 
wickelt bzw. implementiert werden. 

[0013] Zweckmafiigerweise werden zusatzlich Oberwa- 
chungsfiinktionen bezuglich der Betriebsfunktionen und/ 
oder der Betriebsteilmodule in der Systemschicht eingebun- 
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den. 

[0014] Daduich ergeben sich die Vorteile der Modularisie- 
rung der Software- und Uberwachungsfiinktionalitaten und 
damit einhergehend die Mdglichkeit, beispiebweise von 
Dritten erstellte Software mil geringem AufWand in das s 
elektronische System einzubinden. Dies erlaubt insbeson* 
dere auch, vorteilhafterweise kundenspezifische Varianten 
ausschlieBlich innerhalb der Betriebsfiinktionen bzw. der 
Betriebsteilmodule darzustellen, wahrend die System- 
schicht anwendungsunabhangig gestaltet werden kann. lO 
[0015] ZweckmaBigerweise umfasst die Systemschicht 
von den zweiten Komponenten wenigstens die beziiglich 
Koordinierung des Gesamtfahrzeug und beziiglich Koordi- 
nierung des Antriebsstranges und/oder beziiglich Koordi- 
nierung der Fahrzeugbewegung. 15 
[0016] Die Betriebsfiinktionen bzw. Betriebsteilmodule 
konnen vorteilhafterweise vor und/oder wahrend einer 
Compilierung und/oder vor und/oder wahrend der Durch- 
fiihrung der Steuerungsaufgaben modular eingebunden und/ 
Oder verwendet werden. 20 
[0017] Weitere Vorteile und vorteilhafte Ausgestaltungen 
ergeben sich aus der Beschreibung und den Anspriichen. 
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Zeichnung 



25 



[0018] Die Erfindung wird im Weiteren anhand der in der 

Zeichnung dargestellten Figuren erlautert. 

[0019] Dabei zeigt Fig* 1 ein Ubersichtsschaltbild einer 

Steuereinrichtung. 

[0020] Fig* 2 zeigt ein elektronisches System, insbeson- 30 
dere ausgebildet als eine auf die Elektronik des Fahrzeugs 
zu portierende Softwarearchitektur. 

[0021] Fig. 3 zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel des elektroni- 
schen Systems im Rahmen eines Antriebsstrangmanage- 
ments. 35 

Beschreibung der Ausftihrungsbeispiele 

[0022] Fig* 1 zeigt ein Blockschaltbild einer Steuerein- 
richtung zur Durchfiihrung von Steuerungsaufgaben im 40 
Rahmen von Betriebsablaufen bei einem Fahrzeug. Die 
Steuereinrichtung steht dabei beispielsweise fur Steuerauf- 
gaben in Verbindung mit Betriebsablaufen des Fahrzeugs im 
Rahmen einer Motorsteuerung (Benzin, Diesel, BDE, etc.), 
einer Bremsen- bzw. Fahrftinktionssteuerung (ABS, ASR, 45 
ESP, Brake by WirCy etc.), einer Getriebesteuerung, einer 
Steuerung fur elektrische Lenkhilfen (z. B. Steer by Wire) 
sowie einer Steuerung fiir Systeme der Fahrzeugfuhrung 
und/oder Rundumsicht (z. B. ACC), Karosseriesteuerung 
(z, B. Tiirschloss, Fensterheber, etc.), Energie- bzw. Bord- 50 
netzsteuerung, usw. 

[0023] Dabei ist eine Steuereinheit 100 vorgesehen, wel- 
che als Komponenten eine Eingangsschaltung bzw. Ein- 
gangsschnittstelle 102 wenigstens eine Recheneinheit 101 
und eine Ausgangsschaltung bzw. Ausgangsschnittstelle 55 
103 aufweist. Ein Kommunikationssystem 104, insbeson- 
dere ein Bus-System, verbindet diese Komponenten zum 
gegenseitigen Datenaustausch. Der Eingangsschaltung 102 
der Steuereinheit 100 werden Eingangsleitungen 109 bis 
112 zugefuhrt, welche in einem bevorzugten Ausfiihrungs- 60 
beispiel als Bus-System ausgefuhrt sind und uber die der 
Steuereinheit 100 Signale zugefuhrt werden, welche zur 
Durchfiihrung der Steuerungsaufgaben auszuwertende Be- 
triebsgroBen reprasentieren. Diese Signale werden von 
Messeinrichtungen 105 bis 108 erfasst oder von anderen 65 
Steuereinheiten bzw. Steuereinrichtungen geliefert. Derar- 
tige BetriebsgioBen sind z. B. Fahrpedalstellung, Motor- 
drehzahl, Motorlast, Abgaszusanrnaensetzung, Motortempe- 



ratur, Getriebeiibersetzung, Fanrgesch windigkei t, Raddreh- 
zahl, Lenkwinkel, Drehrate (Gearmoment), Abstand zum 
vorausfahrenden Fahrzeug oder Hindemis, usw. Uber die 
Ausgangsschaltung 103 steuert bzw. regelt die Steuereinheit 
103 Aktuatoren 113 bis 116 iiber Zuleitungen 117 bis 120 
entsprechend der jeweiligen Anwendung der Steuereinrich- 
tung. 

[0024] Im Rahmen der Steuerung beispielsweise einer 
Antriebseinheit wird z. B. uber die Ausgangsschaltung 103 
die Leistung der Antriebseinheit geregelt. Uber die Aus- 
gangsleitungen 117 bis 120 werden im Rahmen der Steue- 
rung der leistung der Antriebseinheit die einzuspritzende 
Kraftstoffmasse, der Einspritz- bzw. Ziindwinkel der Brenn- 
kraftmaschine sowie die Stellung wenigstens einer elek- 
trisch betatigbaren Drosselklappe zur Einstellung der Luft- 
zufiihr zur Brennkraftmaschine eingestellt. Auch hier sind 
die Ausgangsleitungen 117 bis 120 in einem bevorzugten 
Ausfiihrungsbeispiel als Bus-System ausgefiihrt. 
[0025] Dabei kann, symbolisch dargestellt durch die Ele- 
mente 121, 122 und 123, optional auch ein einziger Ein- 
/Ausgangsschaltkreis 121, insbesondere ein Bus-Controller 
mit Anbindung 122 an das Kommunikationssystem 104 und 
der extemen Verbindung 123 zu Aktuatoren, weiteren Steu- 
ereinheiten oder Sensoren dargestellt werden. 
[0026] Neben den geschilderten, die EingangsgroBen lie- 
femden entsprechenden Messsystemen sind weitere Steuer- 
einrichtungen des Fahrzeugs bzw. Fahrzeugsysteme vorge- 
sehen, welche der Eingangsschaltung 102 bzw. optional der 
Bus-Ankoppelschaltung 121 weitere VorgabegroBen, bei- 
spielsweise SoUwertvoigaben, insbesondere Drehmoment- 
sollwerte iibermitteln. Im Rahmen einer Antriebssteuerung 
sind entsprechende Steuersysteme welche derartige Vorga- 
begroBen von z. B. Steuereinrichtungen (vgl. Aufzahlung 
oben), liefem beispielsweise Antriebsschlupfregelungen, 
Fahrdynamikregelungen, Getriebesteuerungen, Motor- 
schleppmomentregelungen, Geschwindigkeitsregler, Ge- 
schwindigkeitsbegrenzer, Fahrzeugfuhrungsregler, usw. 
[0027] Im Rahmen einer Brennkraftmaschinensteuerung 
werden iiber die dargestellten Stellpfade die Luftzufuhr zur 
Brennkraftmaschine, beim Otto-Motor der Ziindwinkel der 
einzelnen Zylinder, die einzuspritzende Kraftstoffinasse, der 
Einspritzzeitpunkt und/oder das Luft-/Kraftstoffverhaltnis 
usw. eingestellt. Neben den daigestellten SoUwertvoigaben, 
den extemen SoUwertvorgaben, zu denen auch eine Soll- 
wertvorgabe durch den Fahrer in Form eines Fahrerwun- 
sches und beispielsweise eine Maximalgeschwindigkeitsbe- 
grcnzung gehoren, sind interne VorgabegroBen zur Steue- 
rung beispielsweise der Antriebseinheit vorhanden, wie bei- 
spielsweise eine Drehmomentanderung einer Leerlaufrege- 
lung, eine Drehzahlbegrenzung, die eine entsprechende Vor- 
gabegroBe ausgibt, eine Drehmomentbegrenzung usw. 
[0028] Damit ist angedeutet, welche unterschiedlichen 
Regelungs- und Steuerungsaufgaben in einem Kraftfahr- 
zeug vorliegen und welche Steuersysteme bzw. Steuerein- 
richtungen als erste Komponenten verkniipft bzw. verwoben 
werden miissen. Durch eine intensivere Koordination dieser 
Steuerungsaufgaben bzw. der diese durchfuhrenden ersten 
Komponenten als bisher gelangt man nun erfindungsgemaB 
zu einem starker bzw. optimierteren systemorientierten Ver- 
halten. Als Beispiel ist hier die Steuerung und Regelung des 
kompletten Antriebsstranges unter Einbeziehung samtHcher 
Koordinationskomponenten (z. B. Gesamtfahrzeug, Fahr- 
zeugbewegung, Antrieb), anstatt einzelner Aktionen von 
Motor und Getriebe mit gegenseitigem Datenaustausch. Da- 
mit ergibt sich die Moglichkeit, Veranderungen und Verbes- 
serungen an Betriebsfiinktionen, insbesondere auch an bzw. 
durch Betriebsteilmodule, sogenannte Plug-In's im Rahmen 
der Systemschicht vorzunehmen. Betriebsteilmodule variie- 
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ren und/oder erganzen bereits vorhanofne Funktionaiitat 
bzw. Betrif bsfunktipnen, ohne die eigentliche Kemfunktio- 
nalitat der Betriebsftinktion zu andern. Sie stellen damit eine 
einfache Moglichkeit der EinfiuBnahme bzw. der Verande- 
rung dar. Im Sinne der Erfindung, was bedeutet fahrzeugre- 5 
levante Funktionen gekapselt und portierbaz; also ubertrag- 
und wiederverwendbar darzustellen, um diese modular z. B. 
fur unterschiedliche Steuereinrichtungen bzw. Steuerungs- 
komponenten gleichermaBen anwenden zu konnen, konnen 
die Betriebsfunktionen und die Betriebsteilmodule gleicher- 10 
maBen eingesetzt und auf der Systemschicht aufsetzend an- 
gewendet werden. Ein Unterschied Uegt in dem jeweils be- 
inhalteten Funktionsumfang begnindet, welcher aber im 
Rahmen d^ Erfindung eine Gleichbehandlung nicht verbie- 
tet, weshalb sie im Weiteren beziiglich des elektronischen IS 
Systems nicht unterschieden werden. 

[0029] Dazu ist in Fig* 2 ein elektronisches System 200 
dargestellt, welches beispielsweise durch Implementierung 
einer Softwarearchitektur auf die der Fahrzeugtopologie 
entsprechende Hardware bzw. Elektronik realisiert werden 20 
kann. Die grundsatzliche Verbindung zu dieser Elektronik 
des Fahrzeugs liefert dabei die Schicht 201, welche das 
Standardbetriebssystem, eben beispielsweise OSEK bzw. 
ERCOS symbolisiert. 

[0030] ErfindungsgemaB wird nun eine Trennung vollzo- 25 
gen zwischen Basisfunktionen bzw. Basisfunktionalitat so- 
wie Betriebsfunktionen bzw. entsprechender Funktionaiitat. 
[0031] Die Basisfunktionen BaF werden in einer Basis- 
schicht 202 auf das Echtzeitbetriebssystem 201 aufgesetzt. 
Solche Basisfunktionen sind beispielsweise Systemkemel- 30 
funktionen (CORE-functions), Treibersoftware und Grund- 
systemfunktionalitat, also Funktionen die steuercinrich- 
tungs- bzw. steuereinheitspezifisch sind. Auf diese Basis- 
funktionen BaF bzw. Grundfunktionen wird dann die Sy- 
stemschicht 203 aufgesetzt, welche eine offene Schnittstelle 35 
204 enthalt bzw. iiber diese mit der Betriebsfunktionsschicht 
bzw. der Betriebsteihnodulschicht 205 in Verbindung steht. 
Im Gegensatz zu kompletten Betriebsfunktionen sind die 
Betriebsteilmodule wie bereits erwahnt so konzipiert, dass 
sie bereits voriiandene Funktionaiitat variieren oder Funk- 40 
tionalitat eiganzen konnen. Beim Hinzufiigen oder Austau- 
schen von Betriebsteilmodulen (Plug-In*s) wird die Kem- 
funktionalitat aber nicht geandert. 

[0032] In einer bevorzugten Ausfuhrungsform werden 
Schnittstellen fiir die Betriebsteilmodule bei Betriebsfunk- 45 
tionen, fur die solche Betriebsteilmodule zulassig sind, zur 
Verfiigung gestellt, die einerseits fiir die Systemschicht die 
Schnittstelle der Plug-In-Funktionalitat bereitstellen und an- 
dererseits nach auBen die Schnittstelle zu den Plug-In's dar- 
stellen. Diese SchnittsteUenfiinktionalitat kann in einer 50 
Plug-Interface Komponente in der Systemschicht dargesteUt 
werden, welche dann bei Austausch eines Plug-In's notwen- 
dige Anpassungen erfahrt. 

[0033] Betriebsfunktionen oder Betriebsteilmodule Fl bis 
F4 sind dabei iiber die offene Schnittstelle, in welcher die 55 
vorgenannten Schnittstellenkomponenten enthalten sein 
konnen, realisiert. Damit konnen einfach weitere Betriebs- 
funktionen bzw. Betriebsteilmodule F5 und F6 aufsetzend 
auf der offenen Schnittstelle 204 angebunden bzw. in das 
elektronische System 200 eingebunden werden. Auch An- 60 
derungen vorhandener Funktionaiitat F2 konnen, wie ange- 
deutet, durch Entfemen und Anderung in eine neue F2-Be- 
triebsfunktionalitat und emeutem Hinzufugen an die oflFene 
Schnittstelle 204 leicht erfolgen. Dadurch werden diese 
Fahrzeugfunktionen, also Bednebsfunktionen sehr einfach 65 
spezifisch, insbesondere fahrer- und fahrzeugspezifisch aus- 
legbar und gleichzeitig modular und wiederverwendbar. 
Ebenso konnen sie jederzeit bezogen auf eine Compilierung 



oder auch die Durchfuhrung vo^teuerungsaufgaben einge- 
bunden und/oder angebunden werden. D. h. das Einbinden 
der Funktionaiitat ist neben der Applikation auch im Betrieb 
einfach moglich. 

[0034] In der Systemschicht SL bzw. 203 sind somit 
Funktionsschnittstellen zu Beuiebsfunktionen bzw. Be- 
triebsteilmodulen sowie Koordinationskomponenten ent- 
sprechend dem Stand der Technik abgelegt. Diese sind in 
der offenen Schnittstelle 204 in Fig. 2 zusammengefaBt. 
[0035] Gleichzeitig ist vorgesehen, Uberwachungsfunk- 
tionen fiir die Funktionalitaten der Betriebsfunktionen bzw. 
der Betriebsteilmodule in die Systemschicht SL bzw. 203 zu 
implementieren. Diese Uberwachungsfiinktionen kontrol- 
lieren dann im Einzelnen die Plausibilitat der an die Be- 
triebsfunktionen bzw. Betriebsteilmodule gelieferten Ein- 
gangsinformationen, die Plausibilitat der von diesen gelie- 
ferten Ausgangsinformationen sowie die Prasenz und das 
korrekte Funktionieren der von den Betriebsfunktionen bzw. 
Betriebsteilmodulen dargestellten Funktionalitaten. 
[0036] Ein solchermaBen realisiertes Antriebsstrangma- 
nagement wird im Folgenden anhand Fig. 3 als eine Ausfuh- 
rungsform naher eriautert. Die jeweilige Funktionaiitat bzw. 
das elektronische System ist dabei beUebig auf die im Fahr- 
zeug enthaltene Elektronik verteilbar. Fig. 3 zeigt dabei, be- 
zogen auf den Stand der Technik, die Vereinigung der Koor- 
dinatoren Kl, K2 und K3; mit Kl Koordinator Fahrzeugbe- 
wegung, K2 Koordinator Gesamtfahrzeug und K3 Koordi- 
nator Antriebsstrang in der Systemschicht 203. Diese Verei- 
nigung der Koordinatoren in einer Schicht ist hier mit 300 
dargestellt, da hierbei die Uberwachungsfunktionen nicht 
dargestellt sind. Uber eine Schnittstelle DOl ist das Motor- 
management 301, welches beispielsweise in einer Ausfiih- 
rungsform in der noch nicht vorverofFentlichten 
DE 100 16 645 dargelegt ist, angekoppelt: Bei einer Tren- 
nung in motorabhangige und motorunabhangige Funktiona- 
iitat konnen die motorabhangigen Funktionen als Basisfunk- 
tionen bzw. Grundfunktionen eingestuft werden, wodurch 
die motorunabhangigen, ubergeordneten Fahrfunktionen 
keine Riicksicht auf die motorspezifische Auswahl der SteU- 
pfade zur Umsetzung ihrer Anforderung nehmen miissen. 
Wird eine andere Einteilung beziiglich der Grundfunktionen 
vorgenonMnen, so wird 1301 als Standardschnittstelle vorge- 
sehen und das Motormanagement kann in den Bereich der 
Plug-In Funktionaiitat gelangen. 

[0037] Die Implementierung eines solchen Antriebs- 
strangmanagements erfolgt zunachst in einer dezentralen 
Hardwarearchitektur, d. h. in den bereits vorhandenen Steu- 
ereinrichtungen des Antriebsstrangs. Diese Funktions- und 
Softwarearchitektur unterstutzt aber auch eine Verteilung 
der Funktionen auf andere Rechner bzw. Recheneinheiten 
oder Steuereinrichtungen im Fahrzeug. Die Schnittstellen 
1302 bis 1313 sowie 13145 und 1316 konnen dabei erfin- 
dungsgemaB in der offenen Schnittstellenschicht 204 aus 
Fig. 2 zusammengefasst werden. Die Koordinatoren fiir die 
Fahrzeugbewegung Kl, das Gesamtfahrzeug K2 und den 
Antriebsstrang K3 sind in der Systemschicht SL enthalten. 
Durch die genannten offenen Standardschnittstellen konnen 
dann einfach Funktionen durch die Systemschicht von den 
Steuereinheiten bzw. steuereinrichtungsspezifische Funktio- 
nen, den Basisfunktionen BaF aufgesetzt werden. Solche 
Betriebsfunktionen betreffen beispielsweise mechanisches, 
thermisches und/oder elektrisches Energiemanagement 308, 
Navigation 309, Fahrzeugfuhrung 310, Klimaregelung 307 
und Generatormanagement 306 sowie ubrige iiber den Ko- 
ordinator K2 koordinierte Funktionalitaten, fiir welche als 
Platzhalter Element 311 dargestellt ist. Gleiches gilt bezo- 
gen auf den Koordinator K3 Antriebsstrang fiir koordinierte 
Antriebsstrangsteuerung 302, Kupplungsmanagement 303, 
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Getriebesteuerung 304 und das Startennanagement 305. Be- 
zogen auf (Jie Fahrzeugbewegung, Kcx>rdinator Kl sind hier 
ACC (Adaptive Cruise Control) 312, Fahrerwunsch 313, 
ESP 314, Bremsregelung 315 und als Platzhalter fur weitere 
Optionen Element 316 vorzusehen. Dabei erfaalt ESP 314 
und die Bremsregelung 315 z. B. eine gemeinsame Schnitt- 
steUeD145. 

[0038] Ebenso konnen Betriebsfiinktionen untereinander 
Verbindungen aufweisen, wie dies beim Startermanagement 
305 und dem Generatonnanagement 306 der Fall ist. 
[0039] Die vorgesteUte Erfindung ermoglich somit eine 
optimierte modulare Umsetzung vorfiandener und neuer 
Fahrzeugfiinktionen. Die konsequente erfindungsgemaBe 
Implementierung erzeugt ein offenes und modulares elek- 
tronisches System fiir das Fahrzeug, welches langfristige 
Erweiterbarkeit auch hinsichtlich neuer elektronischer Fahr- 
zeugsysteme und Fahrzeugteilsysteme sicherstellt. 

Patentanspriiche 

L Elektronisches System fiir ein Fahrzeug, welches 
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ersten Komponenten zur Durchfuhning von Steue- 
rungsaufgaben bei Betriebsablaufen und 
zweiten Komponenten, die ein Zusammenwiricen der 25 
ersten Komponenten zur Durchfuhning der Steue- 
rungsaufgaben koordinieren, besteht, 
wobei die ersten Komponenten die Steuerungsaufga- 
ben durch Verwendung von Betriebsfunktionen und 
Basisfiinktionen durchfuhren, 

dadurch gekennzeichnet, dass das System derart auf- 
gebaut ist, dass die Basisfiinktionen in einer Basis- 
schicht zusammengefasst sind und eine Systemschicht 
aufsetzend auf den Basisfiinktionen enthalten ist, wel- 
che wenigstens zwei der zweiten Komponenten um- 
fasst, wobei ebenfaUs wenigstens eine offene Schnitt- 
stelle der Systemschicht zu den Betriebsfunktionen ' 
vorgesehen ist und die Systemschicht die Basisfiinktio- 
nen mit beliebigen Betriebsfiinktionen derart verbin- 
det, dass die Betriebsfiinktionen modular eingebunden 
und/oder verwendet werden konnen. 

2. Elektronisches System nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass zusatzUch Uberwachungsfunk- 
tionen bezuglich der Betriebsfunktionen in der System- 
schicht eingebunden sind. 

3. Elektronisches System nach Anspruch 1, wobei als 
zweite Komponenten fiir Steuerungsaufgaben wenig- 
stens solche bezuglich Gesamtfahrzeug, Fahrzeugbe- 
wegung und Antriebsstrang enthalten sind, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Systemschicht von den zweiten 
Komponenten wenigstens die bezuglich Gesamtfahr- 
zeug und Antriebsstrang und/oder Fahrzeugbewegung 
umfasst. 

4. Elektronisches System nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Betriebsfunktionen vor und/ 
Oder wahrend einer Compilierung und/oder vor und/ 
Oder wahrend der Durchfiihrung der Steuerungsaufga- 
ben modular eingebunden werden. 

5. Systemschicht eines elektronischen Systems eines 
Fahrzeugs, welches erste Komponenten zur Durchfiih- 
rung von Steuerungsaufgaben bei Betriebsablaufen des 
Fahrzeugs und zweite Komponenten, die ein Zusam- 
menwirken der ersten Komponenten zur Durchfiihrung 
der Steuerungsaufgaben koordinieren, enthalt, wobei 
die ersten Komponenten die Steuerungsaufgaben durch 65 
Verwendung von Betriebsfunktionen und Basisfiinktio- 
nen durchfiihren, dadurch gekennzeichnet, dass wenig- 
stens zwei der zweiten Komponenten in der System- 
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schicht umfasst sind und cue Systemschicht daneben 
wenigstens eine offene Schnittstelle enthalt, wobei die 
Systemschicht die Betriebsfunktionen iiber die wenig- 
stens eine offene Schnittstelle mit den Basisfiinktionen 
derart verkniipft, dass die Betriebsfunktionen modular 
an das elektronische System angebunden und/oder in 
das elektronische System eingebunden werden konnen. 

6. Systemschicht nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass zusatzlich Uberwachungsfiinktionen be- 
ziiglich der Betriebsfiinktionen eingebunden sind. 

7. Systemschicht nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass diese von den zweiten Komponenten 
wenigstens solche umfasst, welche das Zusammenwir- 
ken der ersten Komponraten wenigstens beziiglich Ge- 
samtfahrzeug und Antriebsstrang und/od^ Fahrzeug- 
bewegung koordinieren. 
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